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Die f olgeiMlen Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unteriagen entnommen 

Verfahren und Schaltungsanordnung zur Ubertragung von Drehzahlinformationen und Zusatzdaten 

Zur Ubertragung von Oaten, die ein Drehzahlsensor lie- 
fert und die in Form eines Wechselsignals (ES) vorliegen, 
sowie von Zusatzdaten (ZD) uber eine Signalleitung (3) 
wird aus dem Wechselsignal eine Folge von Strompulsen 
(P) vorgegebener Dauer abgeleitet, deren Abstande bzw. 
Pulspausen die Drehzahlinformationen enthatten. In den 
Pulspausen werden die Zusatzdaten (ZD) ubertragen, wo- 
bei dutch die einzelnen Drehsignalsensorpulse (P) die 
Ubertragung der Zusatzdaten (ZD; BtO bis Bt7) synchroni- 
siert wird. 

Das Verfahren wird vorzugswetse fiir aktive Sensoren (1) 
eingesetzt, wobei dann sowohl die Sensorpulse (P) als 
auch die Zusatzdaten (ZD) in Form von Stromsignalen 
(BtO bis Bt7) ubertragen werden. Bei Stillstand, wenn kein 
Sensorpuls (P) auftritt, wird die Ubertragung der Zusatz- 
daten durch Hilfs-Synchronisierpulse (Sy2) ausgeldst. 
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Beschreibung 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zur l)berlra- 
gung von Daten, die ein Drehzahlsensor liefert und die in 
Form eines Wechselsignals vorliegen, sowie von Zusatzda- 
ten iiber eine gemeinsame Signalleitung. Schaltungsanord- 
nungen zur Durchfuhning des Verfahrens gehoren ebenfalls 
zur Erfindung. 

Drehzahlsensoren werden unter anderem in der Kraftfahr- 
zeugtechnik benotigt, urn eine der wichtigsten Eingangsgro- 
Ben vieler Fahrzeug-Regelungssysleme zu gewinnen. So 
sind beispielsweise bekannte Antiblockiersysteme (ABS), 
Antriebsschlupfregelungen (ASR) und Fahrstabilitatsrege- 
lungen (FSR, ASMS) auf das slandige Messen und Auswer- 
ten des Drehverfialtens der einzelnen Fahrzeugrader ange- 
wiesen. Die Drehzahldaten jedes einzelnen Rades werden 
erf aBt und uber ein Kabel zu einer Auswerteelektronik iiber- 
Iragen. 

Es gibt Drehzahlsensoren sehr unterschiedlicher Art und 
Leistungsfahigkeit. Die in Kraftfahrzeugen eingesetzten 
Sensoren bestehen grundsatzlich aus einem mit dem Rad ro- 
tierenden Encoder in Gestalt einer Zahnscheibe, Loch- 
scheibe etc. und aus einem ortsfesten MeBwerlaufhehmer. 
Aus technologischen und preislichen Griinden wurden bis- 
her induktive Sensoren bzw. MeBwertaufnehmer bevorzugt, 
in denen d^ Encoder ein d^ Drehbewegung des Rades ent- 
sprechendes Wechselsignai hervorruft. Die Frequenz des 
Wechselsignals wird in unterschiedlicher Weise zur Gewin- 
nung der Drehzahlinformation ausgewertet. 

Aktive Drehzahlsensoren gewinnen an Bedeutung. Ein 
solcher aktiver Sensor ist bereits in der WO 95/17680 (P 
7805) beschrieben. Der ortsfeste Teil des Sensors enthalt bei 
solchen aktiven Sensoren z, B. ein magnetoresistives Sen- 
sorelement mit einem als Vorspannmagnet dienenden Per- 
manentmagneten und auBerdem elektronische Schallkreise. 
Ein aktiver Sensor benotigt eine Stromversorgung. Das Aus- 
gangssignal des aktiven Sensors ist ein binares Stromsignal, 
das sich aus eingepragten Stromen unterschiedlicher Ampli- 
tude zusanunensetzt. Die Drehzahlinformation steckt in der 
Frequenz bzw. in dem Wechsel zwischen den beiden Strom- 
Niveaus. Bekannte Sensoren dieser Art rufen ein Rechteck- 
signal hervor, dessen Frequenz die gemessene Drehzahl 
wiedergibt. 

Bei Kraftfahrzeug-Regelungssystemen der hier beschrie- 
benen Art sind die Herstellungskosten fUr die Vermarktung 
von entscheidender Bedeutung. Der Aufwand fur die Erfas- 
sung des Drehverhaltens aller Rader, die Ubertragung und 
Auswertung der Informationen ist relativ hoch. Hinzu 
kondmt, daB noch weitere, an jedem Rad anfallende Infor- 
mationen unterschiedlicher Art, wie BremsbelagverschleiB, 
Luftspalt zwischen Encoder und Sensor, Bremsentempera- 
tur Oder Bremsfliissigkeitstemperatur, Bremsflussigkeitszu- 
stand etc., ermittelt und zur Auswerteschaltung ubertragen 
werden miissen, 

Der Erfindung liegt nun die Aufgabe zugrunde, den Ge- 
samtaufwand fur dieMessung und Auswertung der am Rad 
sensierten Informationen und den Aufwand fiir die Ubertra- 
gung der gemessenen Daten von den Radern zu der Auswer- 
teschaltung (Kabelaufwand) zu verringem oder, anders be- 
trachtet, die Nutzung der Verkabelung zwischen den einzel- 
nen (akdven) Sensoren und der zentralen Auswerteschal- 
tung zu verbessem. 

Es hat sich herausgestellt, daB diese Aufgabe mit dem im 
Anspruch 1 beschriebenen Verfahren gelost werden kann, 
dessen Besonderheit darin besteht, daB aus dem Wechselsi- 
gnai eine Folge von Pulsen vorgegebener Dauer gewonnen 
wird, deren Abstande oder Pulspausen die Drehzahlinfor- 
mation enthalten, und daB in den Pulspausen die Zusatzda- 



ten ubertragen werden, wobei durch die einzelnen Pulse die 
Ubertragung der Zusatzdaten ausgelost oder synchronisiert 
wird. 

Die Erfindung beruht also auf der Erkenntnis, daB das Ka- 
5 bei - Eindraht- oder Zweidrahtkabel - zwischen den einzel- 
nen Radsensoren und der zentralen Auswerteelektronik zu- 
satzlich auch fur die Ubertragung weiterer Raddaten, z. B. 
iiber den BremsbelagverschleiB, den Luftspalt zwischen 
dem Encoder und dem Drehzahl-Sensorelement, iiber die 
10 Temperatur am Rad, iiber den Einfederweg der Schwin- 
gungsdampfer und/oder iiber vieles andere mehr verwendet 
werden kann und daB dies, wenn das erfindungsgemaBe Ver- 
fahren zur Anwendung kommt, ohne jeglichen Mehrauf- 
wand moglich ist. 
15 Nach einem Ausfiihrungsbeispiel des erfindungsgemaBen 
Verfahrens sind die Zusatzdaten in einer Folge binarer Si- 
gnale oder in einer Bit-Folge enthalten, die im AnschluB an 
jeden Sensorpuls oder Synchronisierpuls ubertragen wird. 
Die Gesamtdauer der Signalfolge oder Bit-Folge ist dabei 
20 zweckmaBigerweise kiirzer als die bei hochster Drehzahl 
auftretende Pulspause zwischen den aufeinanderfolgenden 
Sensorpulsen. 

Femer hat es sich als vorteilhaft erwiesen, wenn die Zeit- 
basis fur die Sendepulse und fur die binaren Signale, die die 
25 Zusatzdaten enthalten, mit Hilfe einer gemeinsamen Oszil- 
lator- oder Taktgeberschaltung gewonnen wird. An die Frc- 
quenzgenauigkeit eines solchen Oszillators sind dabei nur 
geringe Anforderungen zu stellen. 
Des weiteren ist es vorteilhaft, zur Drehzahlbesdmmung 
30 einen aktiven Sensor, der die Drehzahldaten in Form von 
eingepragten Stromen unterschiedlicher Amplitude liefert, 
zu verwenden und auch die Zusatzdaten in Form von Stro- 
men vorgegebener Amplitude zu iibertragen. In diesem 
Falle werden auf der Ubertragungsleitung ein Stroragrund- 
35 wert, der zum Betrieb des_aktiy^ -Sensors a usreicht, ein 
mitUerer Stromwert zur tjbertragung der Zusatzdaten und 
ein oberer Su-omwert zur Darstellung der Sensorpulse vor- 
gegeben. Dabei kann auBerdem das Unterschreiten eines be- 
stimmten Stiom-Mindestwertes sowie das Oberschreiten ei- 
40 ncs Strom-Maximalwertes auf der Ubertragungsleitung zur 
Fehlererkennung - Leitungsunterbrechung, KurzschluB ge- 
gen Masse oder Batterie usw. - dienen. 

Eine weitere Verbesserung des erfindungsgemaBen Ver- 
fahrens wird erreicht, wenn bei einer RadstiUstandserken- 
45 nung bzw. beim Ausbleiben eines Sensorpulses iiber eine 
vorgegebene Zeitspanne hinaus ein sekundarer oder Hilfs- 
Synchronisierpuls erzeugt wird, der die Ubertragung der Zu- 
satzdaten auslost. Es gibt namlich Raddaten, wie Bremsbe- 
lagverschleiBanzeige und viele andere, die durchaus auch 
50 bei Stillstand des Fahrzeugs iibertragen und ausgewertet 
werden sollten. 

Die Ubertragung der Radsensordaten hat jedoch Prioritat. 
ErfindungsgemaB wird daher, wenn wahrend einer Ubertra- 
gung von Zusatzdaten - ausgelost durch den sekundaren 
55 Synchronisierpuls, ein Sensorpuls auftritt, der DatenfluB un- 
terbrochen und durch den Sensorpuls emeut gestartet. 

In den beigefugten Unteranspriichen sind noch weitere 
vorteilhafte Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung und Schal- 
tungsanordnungen zur Durchfiihrung des Verfahrens be- 
60 schrieben. 

Weitere Einzelheiten, Merkmale und Anwendungsmog- 
lichkeiten der Erfindung gehen aus der folgenden Beschrei- 
bung von Ausfiihrungsbeispielen anhand der beigefugten 
Abbildungen hervor 
65 Es zeigen in schematischer Vereinfachung und symboli- 
scher Darstellungsweise: 

Fig. 1 den zeidichen Verlauf des ubertragenen Signals auf 
der Ubertragungsleitung, namlich ein sogenanntes Ubertra- 
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gungsprotokoll. 

Fig, 2 eine Darstellung zur Veranschaulichung der vorge- 
gebenen Strom-Grenzwerte und Strom-Level, 

Fig. 3a) bis c) weitere Diagramme zur Veranschaulichung 
des Stromverlaufs auf der Ubertragungsleitung in Abhan- 
gigkcit von der Dateniibertragung 

Fig. 4 im Blockschaitbild eine Schaitungsanordnung nach 
der Erfindung. 

Fig. 1 dient zur Erlauterung der prinzipiellen Arbeits- 
weise und des Ablaufs des erfindungsgemaBen Verfahrens. 
Dargestellt ist der zeitliche Verlauf des Stroms i auf der 
Ubertragungsleitung, die ein Fahrzeugrad mit der zentraien 
Auswerteelektronik verbindet. Uber dieses Kabel sollen al- 
lerdings nicht nur die Drehzahlinformationen, sondem auch 
Zusatzinformationen, die mil einer BremsbelagverschleiB- 
anzeige und/oder mit speziellen Sensoren gewonnen wur- 
den, iiberlragen werden. 

Der Verlauf des Encodersignals ES in Fig. 1 gibt die Re- 
lativbewegung des Encoders gegeniiber dem orlsfesten 
MeBwertaufnehmer oder Drehzahlsensor in idealisierter 
Form wieder. Ein solches Wechselsignal, das zwischen den 
Werten 0 und 1 wechselt und dessen Frequenz oder Peri- 
odendauer T die Drehbewegung darstellt, steht am Ausgang 
eines Drehzahlsensors zur Verfugung. Bei einem aktiven 
Sensor stelien 0 und 1 bestinunte, eingepragte Stromsignale 
oder Stromniveaus dar, deren Amplituden oder Hohen be- 
kanntlich - im Gegensatz zu der Ausgangsspannung eines 
induktiven Sensors - unabhangig von der Drehzahl sind. 

Das Stromniveau 0 symbolisiert einen relativ kleinen 
Stromwert, der lediglich zur Funktion oder Betrieb des akti- 
ven Sensors ausreichen muB, wahrend 1 einen vergleichs- 
weise hohen Signalstrom darstellt. 

ErfindungsgemaB wird bei jedem Signalwechsel 0/1 bzw, 
lA) (Rankenwechsel des Signalgeberrades bzw. Encoders) 
ein Drehzahlsensorpuls P erzeugt und iiber die Signalleitung 
iibertragen. Dies hat eine erhebliche Reduzierung der Ver- 
lustleistung im Vergleich zu der t)bertragung der Drehzahl- 
sensorinformation mit Hilfe des Rechtecksignals ES zur 
Folge. 

In den Pausen zwischen zwei aufeinanderfolgenden Sen- 
sorpulsen P werden erfindungsgemaB Zusatzdaten in Form 
einer Folge aus binaren Signalen oder einer Bit-Folge BtO 
bis Bt7 iibertragen. Dabei dient jeder Sensorpuls P gleich- 
zeitig als Synchronisiersignal, das eine Ubertragung der Zu- 
satzdaten BtO bis Bt7 auslost. Durch unterschiedliche Si- 
gnalniveaus oder Stromamplituden fur die Ubertragung der 
Sensorpulse P und der Zusatzdaten BtO bis Bt7(ZD) ist auf 
einfachste Weise eine Trennung der Drehzahlsensordaten 
(ES) und der Zusatzc^ten ZD (BtO bis Bt7) sicheigestellt. 

Das momentane Stromniveau bzw. "Stromlevel" auf der 
Dateniibertragungsleitung wird zur Identifizierung der iiber- 
tragenen Drehzahl- und Zusatzdaten, zur Trennung dieser 
Daten und zur Fehlererkennung ausgewertel. Dies wird im 
folgenden anhand der Fig. 2 erlaulert: 

Ein zu geringer, unter einem Minimum oder ein zu 
hoher, iiber einem Maximal wert I^j^^j^ iiegender Strom wird 
zur Fehlererkennung ausgewertet. Ein iiber diesem Mini- 
malwert und innerhalb eines Toleranzbereichs 1^ Iiegender 
"Strom-Grundwert" reicht fiir die Funktion eines aktiven 
Sensors aus; bekanntlich miissen namlich aktive Sensoren 
standig mit elektrischer Energie versorgt werden. Ein inner- 
halb eines Toleranzbereiches I^i Iiegender "mittlerer Strom- 
wert" steht fiir die Ubertragung der Zusatzdaten ZD (BtO bis 
Bt7) zur Verfugung. Nach oben schlieBl sich, wie Fig. 2 
zeigt, ein weilerer Toleranzbereich 1^2 fiir einen "oberen 
Stromwert" an, der fur den bei jedem Rankenwechsel auf- 
tretenden Sensorpuls reserviert ist. 

Fig. 2 in Verbindung mit Fig. 1 veranschaulicht, daB mit 



der Erfindung ein einfaches, storsichcrcs, vcrlustarmes Ver- 
fahren zur Ubertragung der Sensor- und Zusatzdaten zu rea- 
lisieren ist. 

Eine weitere Besonderheit der Erfindung besteht darin, 

5 daB auch bei Stillstand des Fahrzeugs und bei sehr niedrigen 
Drehzahlen eine Ubertragung der Zusatzdaten erfolgt. 
Hierzu wird, wenn iiber eine vorgegebene Zeitspanne T hin- 
aus kein Drehzahlsensorpuls P auftritt, ein Hilfs-Synchroni- 
siersignal erzeugt, das in gleicher Weise wie ein Sensorpuls 

10 P eine Obertragung der Zusatzdaten ZD auslost. Es gibt 
namlich Inforraationen, die zu den hier als Zusatzdaten bc- 
zeichneten Informationen zahlen, die auch bei Stillstand des 
Fahrzeugs iibertragen und ausgewertet werden sollten. 
Fig. 3 dient zur Veranschaulichung der Dateniibertragung 

15 bei rotierendem Rad (Fig. 3a), bei Fahrzeugstillstand (Fig. 
3b) und bei sehr niedrigen Drehzahlen (Fig. 3c). Die Zusatz- 
daten ZD sind hier mit 0,1,2,3,4,5 symbolisiert. 

Im Beispiel nach Fig. 3c tritt nach langerem Ausbleiben 
des Drehzahlsensorpulses und Auslosen der Zusatzdaten- 

20 Ubertragung durch Hilfs-Synchronisierungspulse Sy2 er- 
neut ein Sensorpuls P auf. Die Synchronisierung durch den 
Sensorpuls P hat Prioritat, die in der Situation nach Fig. 3c 
gerade slattfindende Zusatzdaten-Ubertragung wird unter- 
brochen und synchronisiert durch den Sendepuls P emeut 

25 gestartet. 

Aus den Fig, 3b und 3c ist erkennbar, daB die Amplitude 
des Hilfs-Synchronisierpulses Sy2 in dem fur die Zusatzda- 
ten-Ubertragung vorgesehenen Toleranzbereich I^i liegt. 
Dadurch wird es auf einfache Weise moglich, den Drehzahl- 
30 sensorpuls P von dem Hilfs-Synchronisierpuls Sy2 zu tren- 
nen, 

Durch die Verwendung von "schmalen", d. h. kurzen Sen- 
sorstrompulsen P anstelle der Sensorstromsignale ES (ver- 
gleiche Fig. 1) entsteht im aktiven Sensor sowie in der elek- 

35 tronischen Auswerteschaltung nur noch ein Bruchteil der 
bisher benotigten Verlustleistung. Dadurch lassen sich die 
BaugroBe (Chip-Flache) und damit auch die Hersteilungs- 
kosten senken. Das urspriingliche, der Form des Encoders 
folgende Signal (Rechtecksignal ES in Fig. 1) kann durch 

40 einfache Frequenzhalbierung in bekannter Weise mit Hilfe 
eines flankengetriggerten Hip-Rop innerhalb der Auswerte- 
schaltung reproduziert werden. Die Erzeugung eines Dreh- 
zahlsensorpulses P innerhalb des Sensors ist in der Praxis 
problemlos moglich, da solche Sensoren ohnehin fur die Da- 

45 tenverarbeitung und -iibertragung einen Oszillator benoti- 
gen. 

Wahrend der Pausen zwischen den Drehzahlsensorpulsen 
P wird, wie dies bereits erlautert wurde, die Ubertragung der 
Zusatzdaten ZD durchgefiihrt. Diese Zusatzdaten (z. B. 

50 8 Bit) werden in Form von Strompulsen (Bit-Pulsen, 
"0,1,2,3,4,5") iibertragen. Soil fiir ein Bit der logische Zu- 
stand 1 iibertragen werden, so wird wahrend der fiir dieses 
Bit reservierien Zeitspanne ein Strompuls auf einem dritten 
Stromlevel (Stromniveau) erzeugt. ZweckmaBigerweise 

55 wird hierzu ein zwischen dem Grundlevel und dem Stromle- 
vel des Sensorpulses Iiegender Strombereich festgelegt, wie 
dies anhand der Fig. 2 erlautert wurde. 

Fig. 4 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel einer Schaitungsan- 
ordnung zur Durchfiihrung des erfindungsgemaBen Verfah- 

60 rens. 

Die zu einem aktiven Sensor zahlenden Komponenten 
sind in einem Block 1, die fur die Auswertung der iibertra- 
genen Daten benotigten Komponenten in einem weiteren 
Block 2 zusammengefaBt. Eine Ubertragungsleitung 3 ver- 
65 bindet Sensorblock 1 mit der Auswerteschaltung 2. 

Die fur den Betrieb des aktiven Sensors (1) und fur die 
Dateniibertragung benotigten Stromsignale werden nach 
Fig. 4 mit Hilfe der drei symbolisch dargestellten Strom- 
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quellcn 4, 5 und 6 erzeugl. Den Grundwert des zum Belricb 
des Sensors erforderlichen Stromes von z. B. 5 mA erzeugl 
eine Slromquelle 4. Zur Ubertragung der Zusatzdaten (ZD) 
wird eine Slromquelle 5 mil einem eingepragtcn Slrom von 
ebenfalls z. B. 5 mA zugeschaltet. 

Die dritle Slromquelle 6, die in dem vorliegenden Aus- 
fuhrungsbeispiel fiir einen eingepragtcn Slrom von 10 mA 
ausgelegl ist, wird uber ein ODER-Gatter 15 zusatzlich zu 
der Slromquelle 5 akuvieri, um fur die Dauer eines Sensor- 
pulses P einen eingepraglen Slrom von insgesaml 20 mA 
zur Verfugung zu stellen. 

Zur Drehzahlerfassung ist im Inneren des akliven Sensors 
(1) ein Sensorelement? vorgesehen, dessen Ausgangssignal 
mil Hilfe einer Pulserzeugungsschaltung und Signalaufbe- 
reilung 8 die Slromquellen 5 allein oder die Slromquellen 5 
und 6 akliviat. Da die Datenpulse eine vorgeschriebene 
Zeildauer haben, ist im Sensorblock 1 ein Oszillator 9 vor- 
gesehen, der eine Zeilbasis schafft. Solche Oszillaloren las- 
sen sich, wenn der Herstellungsaufwand gering sein soli, 
aufgrund der groBen Schwankungsbreite der Versorgungs- 20 
spannung und der starken Temperalurschwankungen nur mil 
relativ groBen Frequenzloleranzen realisieren. Die Dauer 
der Datenpulse ist daher ebenfalls stark toleranzbehaftel. 
Um dennoch eine sichere Auswertung der ubertragenen 
Sensor- und der Zusatzdaten zu ermoglichen, wird, wie zu- 
vor erlautert wurde, mil Synchronisalionspulsen gearbeitet. 

Besonders vorteilhaft isl das anhand der Fig. 1 bereits be- 
schriebene ObertragungsprolokoU, bei dem der Drehzahl- 
sensorpuls P zugleich als Synchronisationspuls fur die 
Obertragung der 2^salzdaten ZD verwendet wird. An die 30 
steigende Hanke eines Pulses P schlieBt sich eine Verweil- 
dauer auf dem oberen Stromlevel Ih2 an. Diese Verweil- 
dauer entspricht der Zeildauer einer durch die Logikschal- 
tung im Sensor 1 bestimmten, vorgegebenen Anzahl von 
Oszillatorperioden. Zwischen dem Sensor- und Synchroni- 35 
sationspuls P und der Zusatzdaleniibertragung wird eine 
vorgegebene, kurze Zeilspanne At (siehe Fig. 1) eingehal- 
ten. Die Pulsbreiten der Drehzahlsensor- und Synchronisier- 
pulse P und der Datenpulse BtO bis Bt7 werden so dimensio- 
nien, daB auch bei hochster Raddrehzahl, bei der die Pause 40 
zwischen aufeinanderfolgenden Pulsen P am geringsten isl, 
eine vollstandige Obertragung der Zusatzdaten BtO bis Bt7 
(ZD) noch moglich ist. 

Die Signalauswerteschaltung 8 enthalt eine ZeitmeBvor- 
richlung, imLd££ -die Breite der Synchronis alionspulse aus- 45 
gemessen wird. Aufgrund dieserZeififi^STmg wird das J>en^ 
sorstrofTtStgTial dann abgetaslel, um die ubertragenen Daten 
riickzugewinnen. Hierbei wird ausgenulzl, daB die Fre- 
quenzschwankungen des Oszillators 9 langsam sind im Ver- 
gleich zu dem zeitlichen Absland At zwischen dem Sensor- 50 
und Synchronisationspuls P und den ubertragenen Daten 
BtO bis Bt7. 

Die Erkennung der ubertragenen Stromniveaus ist in ei- 
nem Schaltblock 10 der Auswerteschaltung 2 untergebrachl. 
Bei einem unter dem Minimalwert l^^^ ^^^^ 
ximalwert 1^,^ hegenden Strom wird iiber ein Oder-Gatler 
11 das Vorliegen eines Fehlers (KurzschluB, NebenschluB, 
Leitungsunterbrechung) signalisiert. Die Abtastung der 
Synchronisalionspulse P, Sy2, d. h. die Erkennung dieser 
Pulse und die Messung der Pulsdauer geschieht mit Hilfe ei- 
ner Ablastschaltung 12. Zur Erfassung der Zusatzdaten ist 
ein Speicher 13 vorgesehen. Der Arbeilslakt fiir die Schal- 
lungen 12 und 13 wird durch einen Oszillator 14 erzeugl. In 
dem Speicher 13 werden die ubertragenen Zusatzdaten er- 
faBt und uber einen Ausgang "Daten" fur die Weilerverar- 
beitung zur Verfugung gestellt. SchlieBlich ist noch ein Aus- 
gang "Drehzahlsignal" fiir die Weilerleilung der ubertrage- 
nen Sensorinformationen vorhanden, an dem immer dann 



ein Signal licgL, wenn die ubertragene Stromamplitude i im 
Toleranzbereich 1^2 Hegl. 
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Patenlanspriiche 

1 . Verfahren zur Ubertragung von Daten, die ein Dreh- 
zahlsensor liefert und die in Form eines Wechselsignals 
vorliegen, sowie von Zusatzdaten uber eine gemein- 
same Signalleilung, cSadurch gekennzeichnet, daB aus 
dem Wechselsignal (ES) eine Folge von Pulsen (P) vor- 
gegebener Dauer gewonnen wird, deren Abstande oder 
Pulspausen die Drehzahlinformationen enlhalten, und 
daB in den Pulspausen die Zusatzdaten (ZD) ubertragen 
werden, wobei durch die einzelnen Pulse (?) die Uber- 
tragung der Zusatzdaten (ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) ge- 
slartel bzw. synchronisiert wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Zusatzdaten (ZD) in einer Folge binarer Si- 
gnale (BtO bis Bl7; 0. . .5) oder in einer Bil-Folge enl- 
halten sind, die im AnschluB an jeden Drehzahlsensor- 
oder Synchronisierpuls (P) ubertragen werden. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Zusatzdaten (ZD) in einer Bil-Folge (BtO 
bis Bl7; 0. . .5) enlhalten sind, deren Gesamtdauer kiir- 
zer isl als die bei hochster Drehzahl auflretenden Puls- 
pausen zwischen aufeinanderfolgenden Drehzahlsen- 
sorpulsen (P). 

4. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB die Zeilbasis fur 
die Sensorpulse (?) und fiir die binaren Signale (BlO bis 
Bt7; 0. . .5), die die Zusatzdaten (ZD) enlhalten, mit 
Hilfe einer gemeinsamen Oszillator- oder Taktgeber- 
schaltung (9) gewonnen wird. 

5. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB als Drehzahlsen- 
sor ein akliver Sensor (1), der die Drehzahlinformatio- 
nen in Form von eingepraglen Stromen liefert, verwen- 
det wird, daB die Zusatzdaten (ZD; BlO bis Bt7; 0. . .5) 
ebenfalls durch Slrome vorgegebener Ampliluden 
ubertragen werden und daB auf der Obertragungslei- 
tung (3) ein Slrom-Grundwert (IJ, der zum Betrieb des 
akliven Sensors ausreicht, ein miltlerer Slromwert 
(Ihi) zur Ubertragung der Zusatzdaten (ZD; BlO bis 
Bt7; 0, . .5) sowie ein oberer Stromwert (Ih2) "^^^ 
stellung der Sensorpulse (?) vorgegeben werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Unterschreiten eines vorgegebenen Slrom- 
Mindestwertes (l^i„) sowie das Uberschreiten eines 
vorg^ebenen Strom-Maximalwerles (Imax) 
Ubertragungsleitung zur Fehlererkennung ausgewertet 
werden. 

7. Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB fiir den Strom-Grundwert (IJ, fiir den 
mittleren Stromwert (I^i) und fur den oberen Strom- 
wert (Ih2) jeweils Toleranzbereiche vorgegeben wer- 
den. 

8. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB bei einer Radsdll- 
standerkennung bzw. beim Ausbleiben der Drehzahl- 
sensorpulse (?) iiber eine vorgegebene Zeilspanne (T) 
hinaus ein Hilfs-Synchronisierpuls (Sy2) erzeugl wird, 
der die Ubertragung der Zusatzdaten (2X>; BtO bis Bt7; 
0, . .5) auslost. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Amplitude des Hilfs-Synchronisierpulses 
(Sy2) im Toleranzbereich der mittleren Stromwerle 
aHl)liegt. 

10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, dadurch ge- 
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kcnnzeichnet, daB beim Auflretcn cincs Drehzahlsen- 
sorpulses (P) wahrend einer Oberlragung von Zusatz- 
daten (ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) der DatenfluB unterbro- 
chen und synchronisiert durch den Sensorpuls (P) er- 
neut gestartet wird. 5 

11. Verfahren nach einem oder mehrercn der Ansprii- 
che 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Zusatzda- 
ten (ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) Informationen iiber den 
BremsbelagverschleiB, iiber den Luftspait zwischen 
dem Enccxier und dem MeBwertauftiehmer, uber den lo 
Einfederweg eines Schwingungsdampfers, iiber den 
Reifendnick, iiber die Fahrtrichtung (^r/Riickfahrer- 
kennung) etc., und zwar eine oder mehrere dieser In- 
formationen, enthalten. 

12. Schaltungsanordnung zur Durchfuhning des Ver- 15 
fahrens nach einem oder mehreren der Anspriiche 1 bis 

1 1 , dadurch gekennzeichnet, daB dieser ftir die Ubertra- 
gung der Informationen, die ein akti ver Drehzahlsensor 
(1) liefert und die in Form von eingepragten Stromen 
unterschiedlicher Amplituden vorliegen, sowie von 20 
Zusatzdaten (ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) uber eine ge- 
meinsame Ubertragungsleitung (3) ausgelegt ist, daB 
aus den Sensordaten (ES) eine Folge von Pulsen (P) ge- 
wonnen wird, deren Abstande die Drehzahlinformatio- 
nen enthalten, und daB in den Pausen zwischen den 25 
Sensorpulsen (P) die Zusatzdaten (ZD; BtO bis Bt7; 
0. . .5) in Form von binaren Daten, die durch Strom- 
werte vorgegebener Amplituden dargestellt sind, iiber- 
tragen werden, wobei die Obertragung der Zusatzdaten 
(ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) durch die Sensorpulse (P) 30 
synchronisiert ist. 

13. Schaltungsanordnung nach Anspruch 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB auf der Ubertragungsleitung (3) 
ein Strom-Gnindwert ([Q zur Aufrechterhaltung der 
Funktion des aktiven Sensors, ein mittlerer Stromwert 35 
Ghi) zur Darstellung und Ubertragung der Zusatzdaten 
(ZD; BtO bis Bt7; 0. . .5) und ein oberer Stromwert 
(Ih2) Darstellung und Obertragung der Sensorpulse 
(P) vorgegeben sind. 

14. Schaltungsanordnung nach Anspruch 12 oder 13, 40 
dadurch gekennzeichnet, daB bei Ausbleiben des Dreh- 
zahlsensorpulses (P) uber eine vorgegebene Zeitdauer 
(T) hinaus ein Hilfs-Synchronisierpuls (Sy2) auftritt, 
dessen Amplitude im Bereich des mitderen Stromwer- 
tes Ghi) liegt. 45 
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